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 本研究で使用する移動ロボットには，Dexter Industries 社より発売された GoPiGo 






 マイコン(Raspberry Pi Foundation 製の Raspberry Pi 3) 
 また，GoPiGo3 には Webカメラを接続して動画像を取得し，車両モデルを検知する．
Webカメラには Logicool 社製の HD Webcam C270 を使用する． 
 
3. 研究内容 
① GoPiGo3を用いて移動ロボットを製作する．  
② 制御プログラム(前進・後退・停止・転回)を作成・実装し，GoPiGo3の走行を制御
する． 





本研究で移動ロボットとして用いる GoPiGo3を製作した．図 1に GoPiGo3の組み立て















図 3 走行制御プログラムのフローチャート 































（a）正面画像 1 （b）正面画像 2 （c）後方画像 1 
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図 6 誤検知の例 
